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(54) СПОСОБ И УСТРОЙСТВО ДЛЯ ДЕМОДУЛЯЦИИ СИГНАЛА

(57) Формула изобретения
1. Способ демодуляции сигнала, включающий:
получение опорного тактового сигнала, предоставляемого блоком управления

мощностью (PMU), в мобильном терминале;
определение скорости движениямобильного терминала и определение, в соответствии

со скоростью движения, значения доплеровского сдвига частоты, возникающего при
приеме упомянутым мобильным терминалом радиочастотного сигнала, переданного
базовой станцией; и

демодуляцию, в соответствии с упомянутым опорным тактовым сигналом и
упомянутым значением доплеровского сдвига частоты, принятого радиочастотного
сигнала, переданного упомянутой базовой станцией.

2. Способ поп. 1, отличающийся тем, что определение скорости движениямобильного
терминала и определение, в соответствии со скоростью движения, значения
доплеровского сдвига частоты, возникающего при приеме упомянутым мобильным
терминалом радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией, включает в себя:

определение векторов скорости мобильного терминала в два заданных момента
времени при помощи глобальной системы позиционирования (GPS);
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определение абсолютного значения |ΔV| разности между этими векторами скорости
в эти два заданных момента времени;

определение угла α между направлениями векторов скорости в эти два заданных
момента времени; и

определение значения Fd доплеровского сдвига частоты, возникающего при приеме
мобильным терминалом радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой
станцией, в соответствии с формулой для вычисления доплеровского сдвига частоты:
Fd=|ΔV|*cosα/λ, где λ - длина волны радиосигнала.

3. Способ поп. 1, отличающийся тем, что определение скорости движениямобильного
терминала и определение, в соответствии со скоростью движения, значения
доплеровского сдвига частоты, возникающего при приеме упомянутым мобильным
терминалом радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой станцией,
включает в себя:

определение векторов скорости мобильного терминала в два заданных момента
времени при помощи глобальной системы позиционирования (GPS);

определение абсолютного значения |ΔV| разности между этими векторами скорости
в эти два заданных момента времени;

определение угла α между направлениями векторов скорости в эти два заданных
момента времени; и

поиск значения доплеровского сдвига частоты, соответствующего найденным
значениям |ΔV| и α, по заранее заданному отношению соответствия между диапазонами
значений |ΔV| и α и значениями доплеровского сдвига частоты.

4. Способ по п. 1, отличающийся тем, что демодуляция, в соответствии с упомянутым
опорным тактовым сигналом и упомянутым значением доплеровского сдвига частоты,
принятого радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой станцией,
включает в себя:

наложение друг на друга опорного тактового сигнала и значения доплеровского
сдвига частоты для определения тактового сигнала демодуляции; и

демодуляцию принятого радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией,
в соответствии с этим тактовым сигналом демодуляции.

5. Устройство для демодуляции сигнала, включающее:
блок получения, сконфигурированный для получения опорного тактового сигнала,

предоставляемого блоком управления мощностью (PMU), в мобильном терминале;
блок определения, сконфигурированный для определения скорости движения

мобильного терминала и определения, в соответствии со скоростью движения, значения
доплеровского сдвига частоты, возникающего при приеме упомянутым мобильным
терминалом радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией; и

блок демодуляции, сконфигурированный для демодуляции, в соответствии с
упомянутым опорным тактовым сигналом и упомянутым значением доплеровского
сдвига частоты, принятого радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой
станцией.

6. Устройство по п. 5, отличающееся тем, что упомянутыйблок определения включает
в себя:

первый модуль определения, сконфигурированный для определения векторов
скорости мобильного терминала в два заданных момента времени при помощи
глобальной системы позиционирования (GPS);

второй модуль определения, сконфигурированный для определения абсолютного
значения |ΔV| разности между этими векторами скорости в эти два заданных момента
времени;

третий модуль определения, сконфигурированный для определения угла α между
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направлениями векторов скорости в эти два заданных момента времени; и
четвертый модуль определения, сконфигурированный для определения значения Fd

доплеровского сдвига частоты, возникающего при приеме мобильным терминалом
радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией, в соответствии с формулой
для вычисления доплеровского сдвига частоты: Fd=|ΔV|*cosα/λ, где λ - длина волны
радиосигнала.

7. Устройство по п. 5, отличающееся тем, что упомянутыйблок определения включает
в себя:

первый модуль определения, сконфигурированный для определения векторов
скорости мобильного терминала в два заданных момента времени при помощи
глобальной системы позиционирования (GPS);

второй модуль определения, сконфигурированный для определения абсолютного
значения |ΔV| разности между этими векторами скорости в два заданных момента
времени;

третий модуль определения, сконфигурированный для определения угла α между
направлениями векторов скорости в эти два заданных момента времени; и

блок поиска, сконфигурированный для поиска значения доплеровского сдвига
частоты, соответствующего найденным значениям |ΔV| и α, по заранее заданному
отношению соответствия между диапазонами значений |ΔV| и α и значениями
доплеровского сдвига частоты.

8. Устройство поп. 5, отличающееся тем, что упомянутыйблок демодуляции включает
в себя:

модуль наложения, сконфигурированный для наложения друг на друга опорного
тактового сигнала и значения доплеровского сдвига частотыдля определения тактового
сигнала демодуляции; и

блок демодуляции, сконфигурированный для демодуляции принятого
радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией, в соответствии с этим
тактовым сигналом демодуляции.

9. Устройство для демодуляции сигнала, включающее:
блок управления мощностью (PMU), сконфигурированный для предоставления

опорного тактового сигнала;
модуль СА, связанный с блоком PMU и сконфигурированный для определения

скорости движения мобильного терминала, для определения значения доплеровского
сдвига частоты, формируемого при приеме упомянутым мобильным терминалом
радиочастотного сигнала, переданного базовой станцией, в соответствии с этой
скоростью движения, и для определения тактового сигнала демодуляции в соответствии
со значением доплеровского сдвига частоты и опорного тактового сигнала,
обеспечиваемых упомянутым блоком PMU; и

приемник, подключенный к упомянутому модулю СА и сконфигурированный для
получения радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой станцией, и
упомянутого тактового сигнала демодуляции, определенного упомянутым модулем
СА, и для демодуляции радиочастотного сигнал, переданного упомянутой базовой
станцией, в соответствии с упомянутым тактовым сигналом демодуляции.

10. Устройство по п. 9, отличающееся тем, что упомянутый модуль СА включает в
себя цифровой синтезатор с прямым синтезом частот (DDS), сконфигурированный для
наложения друг на друга опорного тактового сигнала и значения доплеровского сдвига
частоты;

при этом упомянутыймодульСА, который определяет тактовый сигнал демодуляции
в соответствии со значением доплеровского сдвига частоты и опорного тактового
сигнала, сконфигурирован:
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для наложения друг на друга опорного тактового сигнала и значения доплеровского
сдвига частоты при помощи синтезатора DDS для определения тактового сигнала
демодуляции.

11. Устройство по п. 9, дополнительно включающее в себя:
соединительныймодуль, связанный смодулемСАи сконфигурированный для подачи

радиочастотного сигнала, отражающего скорость движения, полученнуюпри помощи
GPS, в модуль СА.

12. Устройство для демодуляции сигнала, включающее:
блок управления мощностью (PMU), сконфигурированный для предоставления

опорного тактового сигнала;
процессорный блок, сконфигурированный для определения, в соответствии со

скоростью движения, определенной приемником, значения доплеровского сдвига
частоты, возникающего при приеме мобильным терминалом радиочастотного сигнала,
переданного базовой станцией;

приемник, связанный с упомянутым блоком PMU и упомянутым процессорным
блоком и сконфигурированный для определения скорости движения мобильного
терминала, для получения радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой
станцией, опорного тактового сигнала, обеспечиваемого упомянутым блоком PMU, и
значения доплеровского сдвига частоты, определенного упомянутым процессорным
блоком, и для демодуляции радиочастотного сигнала, переданного упомянутой базовой
станцией, в соответствии с опорным тактовым сигналом и значением доплеровского
сдвига частоты.

13. Устройство по п. 12, отличающееся тем, что упомянутый процессорный блок
представляет собой:

процессор приложений (АР); или
центральный процессорный блок (CPU).
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